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Urzadzenie sterujace do kotwiczenia dynamicznego jednostek
plywajacych

1

Przedmiotem wynalazku jest mechaniczne urza-
dzenie
jednostek plywajgcych, wyposazonych w co naj-
mniej dwa pedniki o zmiennym kierunku ciggu,
rozmieszczone w punktach oddalohych od &rodka
ciezkosci jednostki.

Kotwiczenie statku moze byé dokonywane bgdz
sposobem Kklasycznym, to jest za pomocag kotwic
i lafcuchéw, badz tez przez zastosowanie sposo-
bu zwanego kotwiczeniem dynamicznym, polega-
jgcego na utrzymaniu jednostki plywajacej, takiej
jak statek, w okreSlonej pozycji i na okreSlonym
kursie jedynie za pomoca pednikéw.

Znane jest stosowanie ukladu sterowania stat-
kow, wyposazonego w pedniki systemu Voith
Schneidera, czyli tak zwane pedniki cykloidalne.
Pedniki te skladajg sie z tarczy wyposaZonej na
obwodzie w tlopatki, mogace sie obracaé wokor
osi pionowych. Regulowanie wielkoSci ciggu oraz
jego kierunku jest dokonywane przy takich ped-
nikach za pomocg jednej dzwigni przesuwanej od
polozenia neutralnego. Zakres przesuniecia tej
dzwigni okre§la wielko§é ciagu, a kierunek jej
przesuniecia odpowiada zmianie kierunku ciagu.
Urzadzenia te wykazujg jednak szereg niedogod-
nosci.

Z punktu widzenia technicznego zastosowanie
pednikéw cykloidalnych wymaga, ze wzgledu na
ich rozmijeszczenie, powaznej i dlugotrwatej prze-
budowy statku. Koniecznos¢é stosowania ukltadu
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ciegnowego przy sterowaniu tego rodzaju pedni-
kow zwieksza jeszcze te niedogodnos$ci. Powazne
zmiany w konstrukecji czeSci nadwodnej statku nie
sa korzystne z punktu widzenia aerodynamiki
kadluba przy przemieszczaniu sie statku z jednej
pozycji roboczej do drugiej. Stad wynika, ze sto-
sowanie takich pednikow jest wysoce ucigzliwe.

W celu zmniejszenia tych niedogodnos$ci posta-
wiono sobie zadanie opracowaé urzgdzenie steru-
jace do kotwiczenia dynamicznego w oparciu o
zastosowanie innego rodzaju pednikow, a miano-
wicie pednikéw zaburtowanych, ktorych  sterowa-
nie jest odmienne i wymaga jednoczesnego na-
stawienia kierunku dzialania pednikéw oraz pred-
ko$ci wirowania $rub napedowych.

Tak wiec przedmiotema wynalazku jest urza-
dzenie sterujgce do kotwiczenia dynamicznego,
ktore dzieki zastosowaniu innego niz dotychczas
rodzaju pednikéw, posiada calkowicie odmienng
konstrukcje od urzadzen znanych, a jego instala-
cja na jednostce ptywajacej nie wymaga zadnych
powaznych zmian w knnstrukcji kadtuba.

Urzadzenie sterujgce do kotwiczenia dynamicz-
nego wedlug wynalazku jest urzadzeniem mecha-
nicznym uruchamianym recznie. Urzadzenie to sto-
suje sie do kotwiczenia dynamicznego jednostek
plywajacych wyposazonych w co najmniej dwa
pedniki lub dwie grupy pednikéw o dajgcej sie
regulowa¢ sile ciggu i o kierunku dzialania ciggu,
nastawnym w plaszczyznie poziomej.
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Urzadzenie sterujace 'wedlug wynalazku stuzy
jedynie do uruchamiania znanych elementéw ste-
rowania elektrycznego i w zwigzku z tym jest
duzo mniej skomplikowane pod wzgledem mecha-
nicznym niz urzadzenia dotychczas znane oraz nie
wymaga stosowania skomplikowanego ukladu cieg-
_nowego.

Poniewaz, jak wspomniano, urzgdzenie wedlug
wynalazku stosuje sie do kotwiczenia dynamicz-
nego jednostek posiadajgcych co najmniej dwa ped-
niki lub dwie grupy pednikéw o dajacej sie re-
gulowa¢ sile ciggu i o kierunku dzialania, nastaw-
nym w plaszczyZnie poziomej, zatem w celu uzy-
skania odpowiedniej co do wielko$ci i zwrotu silty
ciggu kazdego z pednikéw lub grup pednikéw dla
kazdego pednika lub grupy potrzebne sg dwa
uklady sterujace, jeden do zmiany kierunku cig-
gu, a drugi do regulacji jego sity. .

W przypadku zastosowania dwéch pednikéw, po-
trzebne sa cztery oddzielne uklady sterujgce, dwa
do zmiany kierunku ciggu i dwa do regulacji jego
sity. Jednoczesne manewrowanie tymi czterema
ukladami sterujacymi w celu nadania statkowi
zgdanego polozenia i kursu jest wysoce skompli-
kowane, a nawet moze by¢ praktycznie niemozliwe.

Tak wiec bezpoSrednim celem wynalazku jest
rozwigzanie tego problemu przez zastosowanie po-
miedzy ukladami sterujgcymi obu pednikow takie-
g0 polaczenia mechanicznego, aby sternik moégt w
sposob prosty ustawia¢ jednocze$nie pozycje i kurs
statku za pomocg dwoéch dZwigni sterujacych, jed-
nej sterujgcej przemieszczaniem sie statku wzdluz
jego osi wzdluznej lub poprzecznej i drugiej ste-
rujacej samym obrotem statku. ’

Cel ‘ten osiggnieto w urzadzeniu wedlug wyna-
lazku przez zastosowanie dwdch obrotowych beb-
néw, w ktérych wnetrzu umieszczono po jednym
elemencie przesuwnym, moggcym sie przemieszczaé
wzdluz osi. bebna. Kazdy z bebnéw i odpowiada-
jacy mu element przesuwny polgczone sg z jed-
nym z pednikéw lub grupg pednikéw, przy czym
ruch obrotowy bebna steruje kierunkiem ustawie-
nia pednika, czyli kierunkiem i zwrotem sily cig-
gu, a ruch elementu przesuwnego wzdluz osi beb-
na steruje sila ciggu. Oba bebny i odpowiadajgce
im -elementy przesuwne polgczone sg z waltkiem
napedowym za posrednictwem dwéch ramion pro-
stopadlych do tego watka i ré6wnoleglych do siebie.
Watek ten jest polgczony z ukladem napedowym,
uruchamianym przez dwie dZwignie, z ktorych
jedna wprawia go w ruch poosiowy i obrotowy,
a druga w ruch w kierunku prostopadlym do jego
osi i jednocze$nie prostopadlym do osi ramion.

Wszystkie te trzy ruchy watka, przy odpowied-
niej manipulacji dzwigniami, moga sie odbywaé
jednocze$nie lub oddzielnie. Ruch poosiowy walka
jest przetwarzany na ruch elementéw przesuw-
nych przez odpowiedni uklad mechaniczny, na-
tomiast oba pozostale ruchy powoduja, za poSred-
nictwem ramion, obrét bebna. Tak wiec, dzieki
opisanej wyzej konstrukecji uzyskano mechaniczng
synchronizacje wszystkich czterech ukladow.steru-
jacych, co pozwala na sterowanie tylko za pomocg
dwoéch dzwigni. :
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Przetwarzanie ruchu obrotowego bebnéw na.im-
pulsy sterujace kierunkiem ustawienia pednikéw
oraz ruchu pionowego na impulsy sterujace silg
ciggu z bebnem, moze by¢ dokonywane za pomo-
ca dowolnego znanego ukladu przetwarzajgcego
ruch mechaniczny na impulsy sterujace, na przy-
ktad elektryczne. ’

Wynalazek zostanie poniZej opisany szczegodto-
wo W powolaniu sie na zalaczony rysunek, na
ktérym fig. 1 przedstawia podstawowy schemat
zasady kotwiczenia dynamicznego z uwidocznie-
niem sil, jakie powinny dziataé na statek w celu
utrzymania go w okreSlonej pozycji i na zadanym
kursig przy zastosowaniu takiego sposobu kotwi-
czenia, fig. 2 — przykladowy rodzaj pednika, kt6-
ry moze by¢ zastosowany w polaczeniu z urzadze-
niem wedlug wynalazku, fig. 3 — schemat polg-
czenia dzwigni sterujgcych z pednikami w celu
przeprowadzenia kotwiczenia dynamicznego, fig.
4 — jeden z przykladow wykonania mechanicz-
nego urzadzenia sterujgcego wedlug wynalazku
w rzucie aksonometrycznym, fig. 5 — cze$é urza-
dzenia, pokazanego na fig. 4 w przekroju piono-
wym, fig. 6, 6a, 6b i 6c — przyklad ilustrujacy
dzialanie urzgdzenia wedilug wynalazku, fig. 7, Ta,
T i 7c — drugi przykilad ilustrujacy dzialanie
tego urzgdzenia i wreszcie fig. 8 — drugi przyklad
wykonania urzadzenia wedlug wynalazku.

Na fig. 1 przedstawiono zasade kotwiczenia dy-
namicznego. Pokazano na niej statek N w rzucie
z goéry, w ukladzie wspoélrzednych prostokgtnych
o osiach X’OX i Y’OY przechodzacych przez $ro-
dek ciezkoSci O statku. O§ Y’OY jest osig wzdluz-
ng statku, a 0§ X’OX jego osia poprzeczng.

Zamierzony manewr polega na takim przemiesz-
czeniu statku, aby punkt O znalazl sie w punkcie
A o wspélrzednych X,, Y, a sam statek na kursie

oznaczonym wektorem AB. Pozycja statku i jego
kurs sg pokazywane w_kazdej chwili za pomoca
powszechnie znanych urzadzen takich, jak na
przyktad inklinometr do okre§lania pozycji i zy-
rokompas do okre$lania kursu.

Dokiadno§¢é kotwiczenia, jeSli pragniemy ja
okreS$li¢ moze byé przede wszystkim wyznaczona "
przez odleglo$¢ d pomiedzy rzeczywista pozycja
punktu odniesienia, to jest Srodka ciezkoSci O
statku i pozycjg, odpowiadajgcg wybranemu punk-
towi zakotwiczenia A. Tak wiec, je§li przez punkt
h oznaczymy gleboko§¢ wody, to dokladnos¢ wzgle-
dna kotwiczenia bedzie okreSlona stosunkiem d/h.

OczywiScie namierzanie pozycji i kursu statku
moze by¢ dokonywane rowniez za pomocg wszel-
kich innych znanych $rodkéw stuzacych do tego
celu, obejmujacych na przyklad ptawy i/lub state
namierniki oraz ewentualnie w polgczeniu ze spo-
namiaru radarowego i/lub akustycznego.

Podczas przemieszczania statku, ktére pragnie
sie uzyskaé, trzeba pokonywaé sily zewnetrzne
dzialajgce na niego, a zwtlaszcza sily wywolane
dzialaniem wiatréw, prgdéw i martwej fali.

Sily te mozna sprowadzi¢ do jednej sity wy-
padkowej i jednego wypadkowego momentu, dzia-
tajacych na-statek. W normalnych warunkach pra-

cy, sily te ulegaja jednak niewielkim zmianom w '
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stosunku do wartosSci Sredniej, a poniewaz prze-
mieszczanie sie statku wzgledem punktu A bedzie
bardzo powolne, to mozna powiedzieé¢, ze praktycz-
nie sile ciggu wytwarzanej przez pedniki przeciw-
stawiaé Sie beda jedynie sily bezwladnosci.

W celu zapewnienia ustawienia statku w pozycji
odpowiadajgcej punktowi A i na kursie AD mozna
na przyklad zastosowaé pedniki zaburtowe, w
ktérych kierunek dzialania sily ciggu P jest na-
stawiany poprzez obrét pednika H wokoél osi pio-
nowej Y, jak to ilustruje fig. 2. Mozliwe jest sto-
sowanie réwniez wszelkich innych typéw pedni-
kow o kierunku ciggu nastawianym wzgledem osi
statku. Na fig. 1 dwa takie pedniki umieszczone
sa w punktach H, i H,, znajdujacych sie¢ po dwéch
stronach $rodka ciezko$ci statku. Pedniki te moga

zmieniaé swoje polozenie wokél osi pionowych,

prostopadlych do ptaszczyzny rysunku.

W ten sposéb w punktach H, i H, moga powstaé
dwie sily ciagu P,y i P,, odpowiednio skierowane,
.o sktadowych Px;, Py,, i Px,, Py, dajace sie spro-
wadzi¢ do jednej sily wypadkowej F —=fl + £2,
powodujacej przemieszczanie statku od punktu O
do puntku A oraz pary sil Xe, —Xe¢ powodujgcej
obrét statku wzgledem punktu O w celu wprowa-
dzenia osi wzdluznej statku na kierunek wektora
AD. )

Nalezy zauwazyé, ze jeSli pragnie sie uzyskac
przemieszczenie statku w kierunku nie pokrywa-
jacym sie z jego osig wzdluing, przez wykorzy-
stanie w tym celu sily wypadkowej, przechodza-
cej przez §rodek ciezkosci statku i dziatajacej w
kierunku jego przemieszczenia, statek zmieni kurs
i nie bedzie si¢ przemieszczal dokladnie w wy-
branym kierunku, poniewaz S§rodek oporu boczne-
go statku nie pokrywa sie z jego Srodkiem ciez-
koSci 0. To zjawisko powigzania pomiedzy silg
ciagu i oporem ruchu statku bedzie tym mniej
wyrazne, im predko$§é statku wzgledem wody i sto-
sunek jego dlugoSci do szerokosSci bedg mniejsze.

Zjawisko podobne do powyzszego, spowodowa-
ne oporem hydrodynamicznym podwodnej czeSci
statku, wystepuje rowniez w wyniku oporu aero-
dynamicznego jego cze$ci nadwodnej.

Sternik powinien wiec stale braé pod uwage
to zjawisko, regulujac jednoczesnie site ciggu i na-
stawiajgc kierunek dzialania kazdego z pednikow.
W przypadku zastosowania dwoéch pednikéw, jak
to ma miejsce w przykladzie pokazanym na fig. 1,
potrzebne sa cztery oddzielne uklady sterujace.
Jak to juz wspomniano na wstepie jednoczesne
manewrowanie tymi czterema ukladami jest bardzo
skomplikowane i nawet moze by¢ praktycznie nie-
mozliwe.

Urzadzenie sterujace wedlug wynalazku zapew-
nia takie mechaniczne polaczenie miedzy tymi
ukladami, ze mozliwe jest manewrowanie wszyst-
kimi czterema ukladami jednocze$nie przy uzyciu
.tylko dwoch dzwigni.

Przyklad wykonania urzgdzenia wedlug wyna-
lazku, sluzgcego do jednoczesnego sterowania zmia-
ng kierunku i sily ciggu pednikéw jest szczegé-
lowo przedstawiony na fig. 4'i 5.
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Urzadzenie to posiada podstawe 60, do ktérej
zamocowane sg jego poszezegélne elementy.

Dzwignia sterujaca 1 zakonczona jest w dolnej
czeSci otwarta od dolu obsada 2, ktéra jest osa-
dzona przegubowo na dwéch czopach 3 i 4 o osiach
wzajemnie prostopadlych. Jeden czop 4 jest osa-
dzony w widelkach 8, majgcych ksztalt litery U.
Z widelkami tymi polgczony jest sztywno pierwszy
watek napedowy 6. Walek ten moze obracaé’ sie
swobodnie w lozyskach 7 i 8 zamocowanych do
podstawy 60. O§ pierwszego watka napedowego 6
stanowi réwniez o§ obrotu widetek 5.

.Ciegno 9 zakonczone z obu stron dwiema cylin-
drycznymi tulejami 10 i 11, polgczone jest z druga
dzwignig sterujgcg 12. Tuleja dolna 11 ciegna &
ma $rednice wewnetrzng wieksza od $rednicy wat-
ka napedowego 6 i moze sie¢ nim swobodnie obra-
caé. ' )

Do podstawy 60 zamocowany jestvstojak 55, w
ktorym wykonany jest podluzny otwoér 19, stano-
wigcy prowadzenie drugiej dzwigni sterujacej 12.
Dolny koniec tej dzwigni jest zamocowany do gor-
nej tulei 10 ciegna 9 w sposob umozliwiajgcy
obrét tego ostatniego wzgledem watka 6.

Drugi walek napedowy 13 ma na jednym swym
koncu dwa ramiona 14, 15 prostopadie do jego osi,
a na drugi mkoficu posiada przegub kulowy 16.
Przynajmniej cze§é drugiego walka napedowego 13,
posiadajgca wzdluzne rowki 17, jest osadzona w
tulei 18, tworzac z nig polaczenie wielowypustowe.
Tuleja 18 moze sie przesuwaé¢ po walku 13. Ze-
wnetrzna powierzchnia tulei 18 jest gladka i moze
sie obraca¢ wewnetrz gornej tulei 10 ciegna 9.

Pomiedzy ramionami widelek 5 przechodzi za-
krzywiony pret 20, ktérego jeden koniec polgczo-
ny jest z przegubem kulowym 16, a drugi jest
polaczony z czopem 3, oczywiScie .wewnatrz obsa-
dy 2, pozwalajgc jej na obrét wokot osi czopa 3
bez oddzialywania na pret 20.

Ruch obrotowy walka napedowego,6, stanowig-
cego przedtuzenie widetek 5 jest przenoszony na
rowkowana wewnatrz tuleje 18 za posSrednictwem
przegubowego ukladu diwigni 22.

Na wspornikach 43 i 46 zamocowane sg dwa ele-
menty cylindryczne w postaci bebnéow 23, 24 o
osiach zasadniczo. prostopadtych do osi drugiego
walka napedowego 13 i jak pokazano na fig. 4,
przebiegajacych w kierunku pionowym, przy czym
bebny 23, 24 moga sie obracaé wokél swych osi.
W jednej z podstaw kazdego z bebnéw wykona-
ny jest podluzny otwoér 25, 26. Kazdy z bebnéw
jest podporzgdkowany jednemu pednikoWi.

Wewnagtrz kazdego bebna 23, 24 znajduje sie
dzwignia katowa 27, 28 o osi obrotu usytuowanej
w jej wierzcholku 29, 30 i osadzonej na konicu
osiowego ciegna 31, 32, przebiegajacego w kierun-
ku prostopadlym do walka napedowego 13. Cieg-
na 31, 32 sa osadzone w podstawach bebnéw i mo-
g3 sie obraca¢ woka6l swych osi,

Z kazdym z bebnéw polaczona jest para ciegien
odpowiednio 33, 34 i 35, 36, przy czym ciegna kaz-
dej pary polgczone sg ze soba przegubowo. Jedno
z ciegien kazdej pary moze sie przesuwaé wew-
natrz jednego z ramion diwigni katowej 27 lub 28,
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~ a drugie wewnatrz jednego z ramion 14, 15 pro-

" stopadlych do walka flapedowego 13. Poza tym
jedno. z ciegien kazdy pary, odpowiednio 33 lub
35, przechodzi do wnetrza bebna przez podiuiny
otwor 25, 26.

Wewnatrz kazdego z bebnéw 23, 24 znajduje sie
pierScieniowy element przesuwny 37, 38 przediu-
zony tuleja 44, 45, moggca sie przesuwaé wzgle-
dem osiowego ciegna 31, 32, Kazdy z tych pierScie-
niowych elementéw przesuwnych moze byé prze-
suwany wzgledem osiowego ciegna koncem jed-
nego z ramion diwigni katowej 27, 28, ktore to
ramie znajduje sie wewnatrz pier§cieniowego ele-
mentu przesuwnego.

Tak wigc kazdy obrét diwignl katowych wo-
ko6t ich osi obrotu 29, 30 odpowiada przesunieciu

tulei 44, 45, ktére to przesuniecie powoduje ste-

rowanie mechanizmem regulujgcym predko$é obro-
towa Srub pednikéw, a zatem i silg ciggu.
Przekladnie 39, 40 zebate lub pasowe, napedza-
- ne od tulei prowadzacych 61, 62, polgczonych z
bebnami przekazuja ruch obrotowy tych ostatnich
do czlon6w przetwarzajgcych 41, 42 mechanizmoéw
synchronizujacych, stanowigcych polgczenie selsy-
nu nadajacego, zsynchronizowanego detektora i sil-
nika nawrotnego powodujgcego obrét odpowied-
niego pednika wokét jego osi pionowej.
Mechanizmy synchronizujgce sg mechanizmami
klasycznymi i nie ma potrzeby opisywaé je szcze-
gélowo. Dzialanie tych mechanizméw jest takie,
ie selsyn nadajacy obracajac sie wraz z beb-
nem, jak to bylo wyzZej wspomniane, powoduje
obrét zsynchronizowanego detektora o taki sam
kat. Obrét tego detektora powoduje, w sposéb
znany, uruchomienie silnika nawrotnego, ktéry z
kolei wprawia odpowiedni pednik w ruch obroto-
wy wokoél jego pionowej osi. Kierunek obrotu sil-

nika nawrotnego zalezy od kierunku obrotu zsyn-

chronizowanego detektora.

Jest to prayklad ukladu stosowanego do nasta-

wiania pednikéw, a zatem zmiany kierunku cig-
gu wywolanego przez pedniki uzyskiwanej przez
obrét pednikéw wokoél ich osi pionowych V. Uklad
ten jest uruchamiany przez obrét bebna odpowia-
dajacego danemu pednikowi.
. Uklad taki pozwala w kaidej chwili sterowaé
kierunkiem ciggu kazdego z pednikéw przez zmia-
ne¢ polozenia podtuznego otworu 25 lub 26 w bgb-
nie odpowiadajacym danemu pednikowi.

Dzialanie urzadzenia sterujacego wedlug wyna-
lazku jest opisane ponizej w powblaniu sie na fig.
4, 5 i 6 przedstawiajace jeden z przykladéw wy-
konania urzadzenia wedlug wynalazku przy zasto-
sowaniu dwoéch pednikéw - 58, 59 umieszczonych
w punktach H; i H, jak to pokazano na fig. 1
oraz na fig. 6a, 6b i 6c.

Wailki napedowe 6 i 13, w tym przykladzie wy-
konania urzadzenia wedlug wynalazku, sa usytuo-
wane rownolegle do osi wzdluznej -Y’Y statku.
Pednik 58 umieszczony w. punkcie H; statku jest
polaczony z bebnem 23, a pednik 59, umieszczony

-w punkcie H;, z bebnem 24, co uwidoczniono na

fig. 41i 5.
Zakladajac, ze stan wyjSciowy urzadzenia jest
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taki jak pokazano na fig. 5 i 6, to znaczy podluine',
otwory 25, 26 znajduja sie w polozeniu réwnoleg- °
lym do osi wzdluznej statku, osie dzialania silty
ciggu pednikéw 58, 59 majag ten sam kierunek,
a Sruby obu pednikéw s3 zwrécone w te séma
strone, na przyklad w kierunku rufy. Zmiana kie-
runku dzialania sit ciggu pednikéw jest sterowa-
na obrotem bebnéw 23, 24 i przekazywana na ped-
niki poprzez mechanizm synchronizujacy. Ponizej
opisano dzialanie urzadzenia dla réznego rodzaju
manewrow.

Przy stanie wyjSciowym urzadzenia, takim jak
opisano wyzej oraz przy nieruchomej dzwigni ste-
rujacej 12, diwignia sterujgca 1 przesunieta zo-
staje w kierunku réwoleglym do osi Y’Y statku
i zgodnym ze strzalkg AR, to znaczy w kierunku
rufy statku. Dzwignia sterujaca 1 obraca sie wiec
wokol czopa 4 i za pofrednictwem zakrzywionego
preta 20 majacego teleskopowe zlgcze 21, powo-
duje przesuniecie watka napedowego 13 wewnatrz
tulei 18 w kierunku od Y do Y’. Przesuniecie wat-*
ka 13 powoduje obrét ramion diwigni katowej 27,
28 do polozenia zaznaczonego na fig. 5 linig prze-
rywanag. :

Ten ruch diwigni katowych 27, 28 powoduje
przesunigcie pionowe pierScieniowych elementéw
przesuwnych 37, 38, a korce 44’, 45’ polaczonych
z tymi elementami tulei 44, 45 przemieszczajg sie
od polozenia wyjSciowego R, odpowiadajgcego po-
lozeniu diwigni katowych zaznaczonym linig cig-
gla na fig. 5. -

Te pionowe ruchy koncéw 44’, 45’ tulei 44, 45 sa
przetwarzane na impulsy sterujgce w znany spo-
s6b za poSrednictwem urzadzenia przetwarzaja-
cego 66, 67, mechanicznego lub elektrycznego, ta-
kiego jak na przyklad potencjometr w przypadku
zastosowania silnikéw elektrycznych.

Silniki te nadajg Srubom pednikéw ruch obro-
towy w tym samym kierunku przy predkosci obro-
towej kazdej Sruby odpowiadajacej .nastawianej
sile ciggu proporcjonalnej do amplitudy przemiesz-
czenia pionowego koncéw 44’, 45° tulei 44, 45 w
stosunku do ich polozenia wyjSciowego R.

Mozna wiec otrzymaé, jak to pokazuje fig. 6a,
dla obu §rub jednakowe sily ciggu P, i P,, skiero-
wane wzdluz osi statku i dzialajgce w kierunku
rufy. W takim przypadku statek przemieszcza sie
do tyhu.

Podobnie, jak to widaé na rysunku, jesli dzwig-
nia sterujaca % zostanie przesunieta w kierunku
oznaczonym strzaltka AV, to jest w kierunku dzio-
bu statku, poczynajgc od polozenia pokazanego na
fig. 4, przesunigcie znajduje odbicie w pionowym
przesunieciu sie koncoéw 44, i 45" tulei 44, 45 w
kierunku przeciwnym, niz to mialo miejsce po-

. przednio. Mozna wiec w ten sposéb spowodowaé

za poSrednictwem urzgdzen przetwarzajgcych 66,
69 zmiane kierunku obrotéw $rub pednikéw na
przeciwny do kierunku wystepujacego w poprzed-
nim przyktadzie, to znaczy sily ciagu P, i P, beda
zwrécone w kierunku dziobu statku. Polozeniu
martwemu ' $rub, przy przejSciu z jednego kierun-
ku obrotéw na przeciwny, odpowiada polozenie
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wyjéeiowe R koﬂcéw 44", 45' tu1e1 44, 45 zaznaczo-
ne na fig. 5 i 6.

W kolejnym przykladzle dzialania urzgdzenia,
diwignia sterujgca 12 pozostaje w dalszym ciggu

nierucheama, natomiast dziwignia sterujgca 1 zo-
" staje przesunieta z polozenia wyjéciowego w kie~

runku strzalki B, to jest do lewej burty. Widetki
" 5 obracaja sie wokél osi waltka napedowego 6 nie
powodujae ruchu zakrzywionego preta 20, ponie-
waz ma on swobode ruchu wzgledem osi czopa 3
wewnatrz otwartej od dolu obsady 2. Walek na-
pedowy 6 obracajgc sie powoduje, za posrednic-
twem diwign] przegubowyeh 22, obrdt tulei 18, a
ta z kolei obraca drugi walek napedowy 13.

Obrot tego walka powoduje, za poSrednictwem
przegubowych ciegien 38, 85, przechodzacych przez
podluine otwory 25, 26 w podstawach bebnéw
23, 24, obrét tych bebnow w przeciwnych kierun-
kach. )

Jesli przesunieciu dzwigni sterujgcej 1 w kie-
runku wskazanym strzaltka B, to jest do lewej
burty, ma odpowiadaé boczne przesunigcie statku

w tym samym kierunku, to nalezy, jak widat z

fig. 6b, zastapié¢ sile ciggu P’ ktéra wystepowa-
taby w przypadku normalnego przenoszenia ruchu
obrotowego bebna 23 na pednik 58, sila P, sy-
metryczng do sily P’y wzgledem osi Y'Y. Naste-
puje to przez nadanie pednikowi 58 obrotu o kat
réwny katowi obrotu bebna 23, lecz z przeciwnym
znakiem.

Mozna to tatwo osiggnagé, na przyklad zmienia-
jac przylaczenie przewodéw w polaczeniu selsynu
nadajacego z detektorem zsynchronizowanym. .

Tak wigc przesuniecie diwigni 1 w kierunku
strzalki B powoduje wytworzenie przez pedniki

58, 59 sil ciggu, to jest sity P, symetryezne] do

P’y i sily P, Wypadkowa tych dwdch sit jest
zwrécona w strone Jewej bhurty, a zatem, jesli
przesunje sig diwignie sterujaca 1 w kierunkn
strzalki B, powstaje wtedy sila ciagu dzialajaca
w kierunku lewej burty statku.

Jednocze$nie widaé, ze przesunigeie déwigni ste-

rujacej 1 w kierunku strzalki T pozwala na uzy- .

skanie sily ciggu dzialajacej na statek w kierunku
prawej burty.

Nalesy zauwazyé, ze dla uzyskarua ukladu sit
clagu P, i P, réwnowazacych sile zewnetrzng
dzialajaca na statek odpowiednio z prawej lub
lewe) burty, bez wystepowania pary sil, powinna
istnie¢ zalezno§é:

Px; X OH, = Px, X OH,

gdzie Px, i Px, stanowig skladowe sit P, i P,
dzialajace wzdluz osi X’X, a OH, i OH; odleglofct
pomigdzy punktami umieszczenia pednikéw, a Srod-
kiem ciezko$ci O statku.

Zachowanje tej zalezno§cj mozna uzyskaé na
przyklad przez dobdr dlugoSci ramion 14, 15 od-
wrotnie proporcjonalny do odpowiednich odleglosci
OH, i OH,.

W nastepnym przykladzie, urzgdzenie znaduje
sle w takim samym stanle wyjSclowym jak po-
przednio z tym, Ze dfwignia sterujaca 1 jest nie-
ruchoma, a dZwignia 12 zostaje przesunieta od
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‘polozenia wyjééiowégo w kierunku strzalki B’ to

znaezy w klgrunku lewej burty. Ciegno 9 obraca
sie wiec wzgledem waltka 6, co powoduje  prze-
suniecie walka napedowego 13 wraz z ramienami
14, 15 w kierunku lewej burty.. DZwignia 1 pozo-
staje nieruchoma. ’

Na skutek przesuniecia watka napedowego 13,
nastepuje obrét obu bebnéw 23, 24 o ten sam
kat i w tym samym kierunku oraz zmiana polo-
zenia osi dzialania sit ciggu obu pednikéw réw-
niez o ten sam kat, ale w przeciwnych kierun-
kach, poniewaz kierunek obrotu pednika 58 w sto-
sunku do bebna 28, z ktéorym jest pblqczony,‘ zo-
stat odwrdcony. R

Sily ciaggu P, i P, s3 jednakowe poniewaz wiel-
koSei przemieszczenia koficdw 44’, 45’ obu tulei 44,
45 sg réwniez jednakowe.

Przy wystarczajgco duzym przesunieciu diwigni
sterujacej 12 w kierunku strzatki B’, gdy otwory
25, 26 w bebnach przyjma poloZenie prostopadie
do walka napedowego 13, mozna otrzymaé¢ dwie
sity ciagu P, i P, tworzace pare sil} powodujgcg
obrét statku w lewo, jak to pokazano na fig. 6¢.

Podobnie ‘mozna uzyskaé¢ pare si} obracajacych
statek w prawo przez przesunigcie dZwigni 12 w
kierunku strzatki T

Na fig. 8 pokazano w rzucie perspektywicznym
drugi przyklad wykonania urzadzenia wediug wy-
nalazku, w ktérym wystepuja pewne zmiany kon-
strukcyjne w stosunku do urzgdzenia, przedsta- -
wionego na fig. 4. Lewa czgé¢ urzadzenia, nie po-
kazana na fig. 8 zawiera diwignie 1 i jest iden-
tyczna jak na fig, 4.

Mechanizm przenoszgcy obrét walka napedowego
6 na wielowypustowa tuleje 18 sklada sie w tym
przypadku z laficucha wspélpracujgcego z kolem
laficuchowym 48, zaklinowanym na tulej 18
oraz kolem laicuchowym 49, polaczonym z wat-
kiem 6 za poSrednictwem przekladni zebatej.

‘Ponadto dfwignja sterujqca 12, sluzaca do obra-
cania ciegna 9 z zamocowanymi na jego koncach
tulejami 10, 11, powodujgca w efekcie tego obrotu,
obrét samego statku, jest zastapiona w tym przy-
kladzie wykonania kétkiem recznym 12, Walek
50, na ktérym osadzone jest kétko reczne 12’ jest
osadzony obrotowo w otworze 51 wykonanym w
stojaku 55 1 ma na swym drugim kotcu kétko zg--
bate 52. Kotko to podczas abracania watka wpra-
wia-w ruch z¢batke 33, majgca postaé uzebionego
wyeinka kolowego, z ktorg wspdlpracuje kotko ze-
bate 52. Zebatka ta polaczona jest z ciegnem 9,
zakonczonym fulejami 10, 11, a $rodek jej luku
lezy na osi abrotu ciegna 9 to jest na osi walka
napgdowego 6.

Dalsza zmiana, w stosunku do przykladu- wyko-
nania urzadzenia pokazanego na fig. 4, polega na
rozmieszczeniu bebnéw 23, 24, Bebny te znajdujg
sie¢ w tym przypadku po jednej stronje watka na-
pedowego 13, a ramiona 14, 15 sa wzgledem siebje
réwnolegle. Na walku napedowym 13, pomiedzy
dwoma bebnami, umieszczono skrzynke nrzeklad-
niowa 54, pozwalajacq na nadanie bebnom przeciw-
nych kierunkéw obrotu przy wzdluznym przesu~
waniu dzwigni sterujacej 1. Prowadnica, nie po-
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kazana na rysunku, polaczona z gérnag tuleja 10
ciegna, umozliwia przesuwanie sie¢ skrzynki prze-
kladniowej 54 réownolegle do osi walka napgdowego
13 zapobiegajac jednocze$nie obrotowi tej skrzyn-
ki 54 woko6t osi wspomnianego walka. ;

Stosunek dlugoéci ramion 14, 15, polaczonych z
bebnami 23, 24 stanowi odwrotno$é stosunku od-
leglo$ci pomiedzy S$rodkiem ciezkoSci O statku, a
punktami H, i H, rozmieszczenia pednikéw po-
tgczonych z bebnami 23, 24.

Kotwiczenie dynamiczne statku przy uzyciu
urzadzenia wedlug wynalazku przeprowadza sie
w sposob podany nizej i zilustrowany na fig. 3.

Sternik znajgc. w- kazdej chwili pozycje i kurs
statku, wskazywane przez inklinometr i Zyrokom-
pas, porusza odpowiednio dZwignie sterujgca 1,
stuzaca do sterowania przemieszczeniem sie stat-
ku do przodu, w tyl i na boki oraz dzwignie 12
sterujaca obrotem samego statku, utrzymujac w
ten sposob statek w statej pozycji i na stalym
kursie.. ' :

‘Ruchy dzwigni sterujacych sa przetwarzane na
zmienne polozenie katowe otworéw 25, 26 w beb-
nach 23, 24 oraz na priesuniecia osiowe koncow
44’, 45’ tulei 44, 45 za poSrednictwem ukladu me-
chanicznego, oznaczonego ogoélnie przez 65 i naz-
wanego przetworhikiem mechanicznym. Uklad ten
stanowi podstawowa cze$é urzadzenia wedlug wy-
nalazku. . _

Obrét bebnéw 23; 24 oraz przemieszczanie sie
pionowe koncéw 44°, 45’ tulei 44, 45 sterujg obro-
tem osi dziatania sit ciagu wytwarzanych przez
pedniki wzgledem osi pionowych V, i V, oraz pred-
koScig obrotowsa silnikéw 56, 57 napedzajgcych
pedniki, a zatem i predkoscia obrotowa S§rub tych
pednikéw, przekazywang .od silnikéw na S$ruby
za pofrednictwem ukladu przekazujacego dalekie-
go zasiegu. Wymieniony uklad zawiera synchro-

mechanizm i znane urzgdzenie, mechaniczne lub-

elektryczne, stuzace 'do regulowania predkoS$ci
obrotowej pednikéw zaleznie od wielkoSci prze-

mieszczenia pionowego koricow 44’, 45’ tulei 44 i 45.,

Mozliwe jest dokonywanie szeregu zmian w bu-

dowie urzgdzenia wedlug wynalazku, nie wykra-
czajace poza jego ramy. )
- Mozna wiec na przyklad zastosowaé odmienny
od opisanego powyzej uklad, w kitérym przy po-
tozeniu neutralnym dzwigni sterujacych, pedniki
wytwarzalyby dwie sily ciggu réwne o przeciw-
riym zwrocie, znoszace sie nawzajem, jak to po-
kazano na fig. 7 i 7Ta, dzieki czemu statek pozo-
staje nieruchomy. Uzyskaé to mozna bardzo prosto
wychodzac z poprzedniego przykladu wykonania,
przez przemieszczanie bebnéw 23, 24 wzdluz osi
statku, jak to pokazano na fig. 7, przesuwajac begb-
ny tak, aby ich osie znalazly sie w takiej samej
odleglo$ci, ale w przeciwnych kierunkach wzgle-
dem polozenia wyjSciowego, w ktéorym osie te po-
Krywaty si¢ z osiami ramion 14, 15. Na rysunku,
bebny pokazano w stalym polozeniu wzgledem
podstawy 60. Mozna jednak latwo zastosowaé me-
chanizmy pozwalajace na niezaleine przesuwanie
wspornikéw 43, 46 tych bgbnéw wzgledem -pod-
stawy 60. .
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Przy zmienionym polozeniu bebnéw, pokazanym
przykladowo na fig. 7 widaé, ze silniki 56, 57 wy-
twarzaja sily ciggu P; i P, réwne i przeciwnie
skierowane, poniewaZ jednakowemu przesunieciu
bebnéw w stosunku do ramion 14, 15 odpowiada
jednakowe przesuniecie pionowe, o taka sama
odlegloé¢ h wzgledem polozenia wyjsciowego R
koficow 44’, 45’ tulei .44, 55.

Dzwignia 12 pozostaje nieruchoma podczas prze-
suwania dzwigni 1 do przodu lub do tyilu, z cze-
go wynika w rezultacie pionowe przesuniecie kon-
céw 44’ i 45° tulei 44, 45, ktore to przesuniecie ste-
ruje zmniejszeniem sily ciggu jednego z pednikéw
i jednocze$nie zmniejszeniem sily ciggu drugiego
pednika, co w efekcie ostatecznym powoduje prze-
suniecie sie staktu do przodu lub do tylu, w za-
leznosSci od tego czy diwignia 1 zostala przesunie-
ta w kierunku strzailki AV, czy strzalki AR.

Takie dzialanie urzadzenia mozna nazwaé réz-
nicowym.

‘W innym przykladzie, dZwignia 12 pozostaje nie-
ruchoma, podczas gdy dzwignia 1 przesunieta zo-
staje w kierunku strzatki B lub T, co powoduje
obr6t pednikéw w te samg strone, to jest odpo-
wiednio w strone lewej lub prawej burty.

Daje to w efekcie’ wypadkows sile ciggu, skie-
rowang odpowiednio w strone lewej lub prawej
burty.

W tym przypadku rowniez istnieje zalezno$¢:

Px, . OH, = Px,.0OH,

Wreszcie w ostatnim przykladzie, dzwignia 1
pozostaje nieruchoma, a przesuniecie diwigni 12
w kierunku strzalki B’ powoduje przyjecie przez
sily ciggu zwrotéw pokazanych na fig. 7e, co od-
powiada powstaniu pary sil, powodujgcej obrét
statku w lewo. Podobnie przesunigcie dZwigni
12 w kierunku -strzaltki T° powoduje obrét statku
W prawo.

- OezywiScie nie jest koniecznym umieszczanie
pednikéw na osi wzdluznej statku. Réwnie dob-
rze mozna je umieszczaé po obu stronach tej osi.

,W‘jednej z odmian wykonania urzgdzenia we-
diug wynalazku ramiona 14, 15 sg zabezpieczone
przed przyjeciem polozenia na przedluzeniu ciegien
os_iowych 31, 32, to jest w osi bebna, poniewaz
przy tym polozeniu ramion, wprawianie w obrot
bebnéw 23, 24 przez poruszanie dzwigniami 1 i 12
jest niemozliwe. W tym celu wystarezy aby dzwig-
nia 1 nie mogla przyjmowaé polozenia odpowiada-
jacego takiemu polozeniu ramion. W tej odmia-
nie wykonania otwér w bebnie bedzie miat diu-
go$¢ nieco-mniejsza od promienia bebna, a ko-.
niec 44’ tulei 44’ bedzie moégl sie przemieszczaé
tylko w goére od potozenia wyjsSciowego R.
?Z'rozumialym jest, ze sternik moze oddziatywaé
bezposrednio na dzwignie sterujace 1 i 12 lub na
inpe elementy sterujace, uruchamiajace te dzwig-
nie za poSrednictwem znanych urzadzen przeklad-
niowych mechanicznych, elektrycznych lub hydrau-
licznych.
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Zastrzezenia patentowe

sterujace do kotwiczenia dyna-
micznego jednostek plywajacych, wyposazo-
nych w dwa zespoly napedowe o regulowanej
sile ciggu i zmiennym kierunku ciggu w plasz-
czyznie poziomej, znamienne tym, Ze zawiera
walek napedowy (13), wyposazony w dwa pro-
stopadle do niego ramiona (14, 15) réwnolegle

do siebie lub lezgce na wspoélnej osi oraz uklad

napedowy nadajgcy walkowi (13) jednocze$nie
lub oddzielnie ruch przesuwny 'wzdlui_ osi,
ruch obrotowy i/lub ruch w kierunku prosto-
padlym do osi walka i jednocze$nie prostopad-
lym do osi ramion (14, 15), przy czym ramiona
(14, 15) prostopadie do waltka napedowego (13)
wspélpracujg z bebnami (23, 24), z ktérych kaz-
dy jest potaczony z jednym zespolem napedo-
wym, wprawiajac te bebny w ruch obrotowy,
ktéry to ruch jest przetwarzany w znany spo-
s6b na impulsy sterujgce kierunkiem ustawie-
nia pednikéw, a wewnatrz kazdego z bebnéw
(23, 24) umieszczony .jest uklad mechaniczny
przetwarzajacy ruch poosiowy walka (13) na
ruch pionowy elementu przesuwnego (37, 38)
wzdluz osi danego bebna zawierajgcego ten ele-
ment przesuwny, ktory to ruch jest z kolei w
znany sposOb przetwarzany na impulsy steru-
jace silg ciagu zespolu napedowego polaczone-
g0 z danym bebnem.

Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym,
ze kazdy z bebnow (23, 24) jedng podstawg jest
zamocowany do cylindrycznej tulei (61, 62) i
osadzony obrotowo wzgledem osi tej tulei we
wsporniku (43, 46), a w przeciwnej podstawie
posiada podluizny otwoér (25, 26) oraz jest po-
laczony ukladem przekladniowym (39, 40). z
czlonami przetwarzajgcymi (41, 42), sterujacy-
mi zmiang kierunku ciggu, a uklad mechanicz-
ny przetwarzajgcy ruch poosiowy waltka nape-

dowego (13) na ruch pionowy elementu przesuw- -

nego (37, 38) zawiera w kazdym z bebnéw
dzwignie katowg (27, 28), ktdérej jedno ramie
jest polaczone z odpowiednim ramieniem (14,
15) walka napedowego (13) za poSrednictwem
pary przegubowo polgczonych ciegien (33, 34
lub 35, 36) przechodzacej przez podluiny otwor
(25, 26) bebna, przy czym oba ciggna kazidej
pary osadzone sg przesuwnie odpowiednio w
otworach wykonanych w ramionach (14, 15)
walka (13) i w jednym z ramion diwigni (27,
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28), a drugie ramie kazdej z tych diwigni jest
osadzone w elemencie przesuwnym (37, 38)
tworzacym pier§cieniowa prowadnice i polaczo-
nym z wewnetrzng tulejg przesuwng (44, 45),
osadzong w tulei cylindrycznej (62, 61), za$

wierzchotek (29, 30) kazdej dzZwigni katowej (27, )

28) jest zamocowany obrotowo na koncu osio-
wego ciegna (31), wzdluz ktdérego przesuwa sie
wewnetrzna tuleja (44, 45).

ze uktad napedowy, nadajacy ruch walkowi (13)
zawiera dzwignie sterujacg (1), zakonczong u

.dotu obsada (2), osadzong obrotowo na czopie

(4) pomiedzy prostopadlymi do osi dzwigni (1)
ramionami widetek (5), zamocowanych do wal-
ka napedowego (6), osadzonego obrotowo w 1o-
zyskach (7, 8) opartych na podstawie (60), do
ktérego to walka zamocowane jest ciegno (9)
za poSrednictwem osadzonej na jego koncu
tulei (11) otaczajgcej walek (6) z niewielkim
luzem pozwalajgc na obrét wzgledem watka (6)
ciegna (9), zakonczonego z drugiej strony tuleja
(10), obejmujaca z niewielkim luzem tuleje (18),
osadzong przesuwnie na watku napedowym (13)

. Urzadzenie wedlug zastrz. 1, znamienne tym, -

za pomocyg potgczenia wielowypustowego, po-.

zwalajgcego na swobodny przesuw osiowy wal-
ka (13) w tej tulei, przy czym walek napedowy
(6) jest sprzegniety z tuleja (18) osadzong na
tym walku, ktéry z kolei polgczony jest z jed-
nej strony za pomocag przegubu wielokierunko-
wego z laczgcym pretem (20), zamocowanym

drugim swym koncem obrotowo na czopie (3),.

osadzonym w obsadzie (2) i prostopadiym do
czopu (4), a ponadto wyposazony jest w ele-
ment napedowy, sluzacy do przemieszczania te-
go watka (13) w kierunku prostopadiym do
jego osi i jednocze$nie prostopadlym do jego
ramion (14, 15).

. Urzadzenie wedlug zastrz. 3, znamienne tym,

ze element napedowy watka (13) stanowi~diwig-
nia (12), zamocowana do gérnej tulei (10) cieg-
na (9).

. Urzadzenie wedlug zastrz.. 3, znamienne tym,

ze napedowy walek (13) posiada kélko reczne
(12’°), wprawiajgce w obrét koétko zebate (52),
zazebiajgce sie z wycinkiem zebatym (55) za-
mocowanym do gérnej tulei (10) ciegna (9).

. Urzadzenie wedlug zastrz. 3, znamienne tym,

ze walek (6) jest sprzegniety z tulejg (18) za
pomoca ukladu przegubowych dzwigni (22).

‘Dokonano jednej poprawk
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